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ンサの揺れの補正、 2) 異なる観測位置でのセンサ値の統合、 3) より適切な行動決定指標、が必要であること
を指摘している。そして、歩行中の画像列から補正値を計算し、視覚センサによる観測から、静止を仮定したと
きにある観測が得られる確率を計算することで、複数観測の統合と揺れの補正することを提案している。また行
動決定指標として、行動確率に加え、これから観測により得られると期待される情報量を行動決定の暖昧さの指
標として用いることを提案している。提案した補正と情報量期待値を、脚式移動ロボットのナビゲーションタス
クに適用した実験結果を示している。
以上のように本論文は、実環境における脚式移動ロボットが自身の観測戦略を獲得するための枠組みとして情報量
を用いた手法を提案しており、実世界で動く知能機械の研究の発展に寄与することが大きい。よって本論文は博士論
文として価値のあるものと認める。
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